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Abstract: A multiview epipolar constraint based algorithm was proposed for moving obstacles detection using onboard 
binocular stereo vision. The results show that a multiview epipolar constraint is derived from the relative camera 
positions in pairs of consecutive stereo views for independent motion detection. A dimensional variable particle filter for 
joint detection and tracking of multiple moving obstacles is presented. Experimental results on real-world driving 
sequences demonstrate that the method is effective and robust. 
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1  多视极线约束 
 
给定同一静态场景的 2 个不同视角 C1和 C2下的
2 幅投影图像，假设三维坐标点 P 在第 1 幅图像中的
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令 Cv,n(v=r，l；n=1，2，…，t)表示 n 时刻的双目
立体相机系统(r 表示右视相机，l 表示左视相机)，在
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(a) VISAT 车载平台；(b)前视会聚式双目视觉 
图 1  实验平台与配置 






有效性，采集了 2 类双目视频，一类为 on-road 视频
数据，另一类为 intersection 视频数据，其中，
intersection 视频中运动障碍较多、而且运动模式复杂，





f/帧：(a) 17；(b) 33；(c) 67；(d) 103；(e) 266； 
(f) 272；(g) 276；(h) 284 
图 2  on-road 运动障碍检测 







图 3  Intersection 运动障碍检测 
Fig. 3  Moving obstacles detection intersection 
sequences 
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为了定量评估运动障碍检测算法的性能，计算检
测率 xj和正确率 xc： 
 




了 6 段 on-road 双目视频和 10 段 intersection 双目视频
对算法进行了测试，结果见表 1。 
 
表 1  运动障碍检测统计结果 











On-road 420 829 67 48 0.925 2 0.945 3
Intersection 160 406 55 42 0.880 7 0.906 3
 







原始分辨率为 1 600×1 200，采用一台奔四 2.66 GHz，
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